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Abstract (en)
[origin: US2015041595A1] A hybrid network of kinematic sensors of an AOCS, made up of a star sensor including an optical camera head, and
a processing unit provided as the central master processing unit, and additional kinematic sensors, each made up of a sensor element and a
processing unit connected to the central processing unit via a first bus. An additional processing unit is equivalent to the processing unit and is a
redundant central processing unit. The central processing units and—are connected via an additional bus of a spacecraft provided with the hybrid
network with the aid of a central computer. The particular active central processing units-provide all kinematic sensors with a uniform time pulse via
a synchronization line, and supply the central computer with hybridized kinematic measuring data formed according to a method for hybridization
based on the synchronous kinematic measuring data of the star sensor and the measuring data of the other sensors.

Abstract (de)
Ein hybrides Netz kinematischer Sensoren eines Lage- und Orbit-Steuersystems (attitude and orbit control system, AOCS) bestehend aus einem
Sternsensor (1) mit einem optischen Kamerakopf (1a) und einer Prozessoreinheit (1 b), die als zentrale Master-Prozessoreinheit (2a) vorgesehen ist,
aus weiteren kinematischen Sensoren (3), bestehend aus je einem Sensorelement (3a) und einer Prozessoreinheit (3b), die über einen ersten Bus
(4), mit der zentralen Prozessoreinheit (2a) verbunden sind, wobei eine der weiteren Prozessoreinheiten (3b) gleichwertig mit der Prozessoreinheit
(1b) des Sternsensors (1) ist und als zentrale redundante Prozessoreinheit (2b) vorgesehen ist, und wobei die zentralen Prozessoreinheiten (2a) und
(2b) über einen weiteren Bus (5) eines mit dem hybriden Netz versehenen Raumflugkörpers mittels eines Zentralrechners des Raumflugkörpers (6)
verbunden sind und die jeweils aktive zentrale Prozessoreinheiten (2a) oder (2b) allen kinematischen Sensoren über eine Synchronisierungsleitung
(7) einen einheitlichen Zeittakt bereitstellt, sowie dem Zentralrechner (6) hybridisierte kinematische Messdaten (8) liefert, die nach einem Verfahren
zur Hybridisierung (10) aus den synchronen kinematischen Messdaten (23) des Sternsensors und den Messdaten (24) der anderen Sensoren
gebildet sind.
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